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Introduction
Un outil : P_Image
Historique
Une méthode fondée sur la géomatique
Base(s) de données spatiales
Données en entrée
• MNT 
• Image d’occupation du sol
à résolution de n m
• MNT 
• Image d’occupation du sol
à résolution de n’ m (n’ > n)
x
x
• MNT 
• Image d’occupation du sol
à résolution de n’’ m (n’’ > n’)
• MNT 
• Image d’occupation du sol à résolution de n’’’ m(n’’’ > n’’)
- informations sur le positionnement des bases de données,
- tableau des hauteurs standard affectées aux classes d’occupation du sol
ou images MNE (LIDAR),
x
x
x
Hauteur standard ou MNE ?
Hauteurs standard = simplicité, mais : généralisation abusive (?)
Les hauteurs standard  sont dérivées
de l'occupation du sol :
MNE avec du « grain » de 
précision
30 m
MNE = - gain de précision,
- hauteur des objets bien représentée
- coût d’acquisition élevé,
- mise en œuvre complexe.
Planche réalisée par Alain Sauter dans 
le cadre de sa thèse (2011, ThéMA) ;
MC à Paris 1.
Bâti haut = 20 m Montbéliard
Plan haut. std. Haut. MNE
0 – 300 m 7,6 ha 8,05 ha
300 – 1500 m 5,45 ha 5,72 ha
1500 – 3000 m 2,33 ha 2,06 ha
Ampleur de vue moyenne sur l'ensemble
du territoire d'étude
Montbéliard
Arbres= 25 m
0
5
Habitation = 7 m
Principes méthodologiques
« Voir » n’est pas « être vu » :
• depuis chaque point de grille XY, on calcule les surfaces vues (VU),
• chaque point de grille XY est plus ou moins vu (SV).
Dans cet exemple,
on voit beaucoup … 
… et beaucoup plus que 
l’on est vu
La méthode de calcul du « VU » et de la « SV » 
repose sur la technique dite
du « lancé de rayon »
Le « VU »
24 rayons espacés de 
15°échantillonnent le 
tour d’horizon
La « SV »
La technique du « lancé de rayon » nécessite de paramétrer :
• l’intervalle entre deux rayons,
paramétrage
• la longueur du rayon pour chacune des bases (portée).
quatre échantillonnages :
15°(A), 6°(B), 3°(C), 1°(D) ;
portée : 120 pixels
Pixels testés
Plus l’échantillonnage est serré,
plus le rayon est long, meilleurs sont les 
modèles ; mais …
… plus les temps de calcul sont longs
Pour réduire les temps de calcul, on peut écarter 
les rayons et/ou réduire leur portée …
… mais la représentation des espaces visibles 
sera de piètre qualité.
Recours à plusieurs bases de données
emboîtement d’échelle sur deux bases ;
échantillonnage à 2°(180 rayons),
portée : 30 pixels
Pixel testé
Rapidité de calcul,
prise en compte des éléments les plus
fins de l’occupation du sol (base 1),
tests portés jusqu’aux plans lointains
(40 km).
Intervisibilité globale
Etendue d’espace VU depuis tous 
les pixels de l’aire d’étude
Lieux à partir desquels on voit 9 pixels
On voit peu d’espace
On voit beaucoup d’espace
Loue
Échantillonnage à 3°(120 rayons) ;
3 bases (10, 30 et 150 m) ; portée : 50, 100, 100 pixels 
Ampleur de l’exposition à la vue
Lieux non vus
Lieux peu vus
Lieux très exposés à la vue
Loue
Localisation des pixels vus/voyant (ex. de la Loue)
Pixels vus depuis la Loue
Quantité d’espace vu depuis la Loue
Échantillonnage à 3°(120 rayons) ; 3 bases (10, 30 et 150 m) ; Portée : 50, 100, 100 pixels 
Pixels voyant la Loue
Ampleur de l’exposition à la vue de la Loue
Calculs de l’espace vu selon une autre métrique :
les surfaces angulaires
Surface des habillages
aÔb = tan(ab/(oa)) = 10°
aÔc = tan(ac/(oa)) = 18°
Surface angulaire = 
10*18 = 180 deg²
Surface de la topographie
rÔs = tan(ab/(oa)) = 10°
rÔt = tan(ac/(oa)) = 3,9°
Surface angulaire = 
aÔb = tan(ab/(oa)) = 3,9°
aÔc = tan(ac/(oa)) = 6,1°
Surface angulaire = 
3,9*6,1 = 23,8 deg²
10*3,9 = 39 deg²
Les surfaces angulaires
de la topographie des objets de l’occupation du sol
Lieux confinés
SA faible
SA élevé
Loue
La composition visuelle
du paysage
Tous les indicateurs tels qu’ils ont été 
construits donnent des informations sur 
la structure du paysage.
Ces indicateurs sont ensuite mobilisés 
dans le cadre d’applications variées 
(prix du paysage, analyses multivariées 
assorties de classifications, …).
Représentation cartographique « par 
bandes » qui met en évidence les 
principaux objets donnés à voir depuis 
tout point de l’espace.  
D’autres fonctions :
Espaces vus le long d’un itinéraire,
Représentation d’objets virtuels (crêtes, versant, massifs, …),
Contrastes paysagers
Conclusion
Reconstitution des paysages d’hier et de demain 
Paysage de Chapelle-des-Bois (25) en 1840 (A), 1990 (B) et 2030 (C)
AA
B
C
B
C
Représenter les paysages
en ayant recours
à plusieurs bases de données
Bases utilisées : 10 m, 50 m et 250 m
Bases utilisées : 2 m, 10 m et 50 m
Représenter les paysages disparus,
les paysages actuels ou en devenir
Les espaces vus le long d’un itinéraire
(ex. de la Loue)
de l’amont vers l’aval
Source
de la Loue
écart élevé
écart minime
écart élevéLieux plus visibles de l’aval 
vers l’amont
On voit peu d’espace
On voit beaucoup 
d’espace
de l’aval vers l’amont
Source
de la Loue
Loue
écart minime
Lieux plus visibles de 
l’amont vers l’aval
Source
de la Loue

Premier problème : pour accélérer les calculs, il est possible de limiter la portée des 
tests ;
---> mais les plans lointains ne sont jamais pris en compte.
Second problème : on peut aussi écarter les rayons, mais certains objets ne sont 
pas détectés
Problèmes du lancé de rayons
Échantillonnage lâche à 15°: 
rapide mais partiel)
Échantillonnage plus serré (3°) : 
long mais plus exhaustif

